INTERFAGE MOTEUR

SBG MOTODRIVEZ

g Cette interface de puissance permet de piloter 2 moteurs dans les 2 sens. h

Elle permet également de piloter les moteurs en PWM (sortie analogigue).

Cette ressource propose des cablages permettant de
maximiser le shield Grove Uno et de laisser disponible un plus
grand nombre de prise numérique.

In1 et In2 permettent de piloter le moteur de droite, In3 et In4
le moteur de gauche.

Oo I'e cnncent Les entrées In3 et In4 pilotent le moteur gauche
In4 In3 Moteur Gauche
Moteur Gauche 0 0 Arrét
1ou .
0 (1 3 255 en PWM) Rotation sens 1
1o0u
0 Rotation sens 2
(1 a 255 en PWM) '
In4 1 1 Ne pas utiliser !

In3
L298N - In2
H-Bridge |n1

------- Alimentation 5V disponible
Alimentation de 5V a 12V

Les entrées In1 et In2 pilotent le moteur droite

In1 In2 Moteur Droite
Jumper
0 0 Arrét
] 1 ou ,
Moteur Droite 0 Rotation sens 1

(1 a 255 en PWM)

o 0 Rotation sens 2
Si vous utilisez une (1 a 255 en PWM) otation sens
alimentation > 12V, il faut dans y y Ne pas utiliser !

ce cas enlever le jumper.
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@ Exemple 1: Piloter 2 moteurs en logigue dans les 2 sens

Moteur Gauche

L298N
H-Bridge

Jumper

present @ Ne pas utiliser D4 et D6 pour
une autre utilisation !

Moteur Droite

D3 D4 Moteur Gauche D5 D6 Moteur Droite
0 0 Arrét 0 0 Arrét
0 1 Rotation sens 1 0 1 Rotation sens 1
1 0 Rotation sens 2 1 0 Rotation sens 2
1 1 Ne pas utiliser ! 1 1 Ne pas utiliser !

- In1 In2

+ pg D3 + pg 07
:Connectique D3: :Connectique D5;

©.9

quand est cliqueé

e85 (Gl nEE Exemple moteur Gauche
Mettre sur la broche a Moteur Droite en

»

Mettre SNAENTEREEN 04 - Bl bas - fonctionnement dans un sens guand . est cligué

Fttendre © secondes répéter indéfiniment

Mettre sur la broche El
8

 Mettre sur | broche SLo=- ) Moteur Droite  I'arrét wettre [ sur 13 broche 2 &

rattendre © secondes

Mettre sur la broche Y bas v |

rattendre € secondes Mettre sur la brache B bas |
X i Mettre [IZId sur la broche B bas -
Mettre JUKIR sur |a broche sk & Moteur Droite en
> - - m rattendre © secondes

o [ 5 fonctionnement dans I'autr
Mettre sur la broche = onctionnement dans I'autre Mettre sur la broche 3
Fittendra © secondes sens Mettre sur la broche [EZE 3

Mettre sur la broche a Ftta"d"a JaSeEanita
» . i N |’ A Mettre sur la brache El bas v
Mattre sur la broche ft.: -| Moteur Droite a l'arrét | ;
Mettre sur la brache 3

Ettendre © secondes Ettendre © secondes

J
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@ Exemnle 2:Piloter 2moteurs en PWM dans les 2 sens

Moteur Gauche

L298N
H-Bridge

Jumper Ne pas utiliser D6 pour une autre utilisation !
présent @ D8 est condamné.
Seules les broches D3, D5, D6 et D9
Moteur Droite permettent un pilotage en PWM
D3 D9 Moteur Gauche D5 D6 Moteur Droite
0 0 Arrét 0 0 Arrét
0 1a255 Rotation sens 1 0 1a255 Rotation sens 1
1a255 0 Rotation sens 2 1a255 0 Rotation sens 2
1a255 1a255 Ne pas utiliser ! Ne pas utiliser !

/

ﬂ‘ + +
- In3 In4 - In1 In2
+ po D3 + pg D°
. Connectique D3 et D8 :Connectique D5;
wa
quand est clique
repeter indéfiniment
Py B sur Iz broche BER 2 © o Exemple avec le Moteur Droite
» - Moteur Gauche a l'arrét
PwM B sur |a broche CEIM 2 © Pw B sur la broche [BEM 2 @
Flttendre © sccondes u Gauch PYM sur la broche [ 2 @
oteur Gauche en
PAM sur la broche 3 fonci d attendre @ secondes
Wi [ sur la broche ENM:0 ‘onctlon.nement ans un sens PWM sur la broche a
= a une vitesse lente. ~ S .
P sur la broche B3 2 @
attendre € secondes tendre © .
accendre secondes
P B sur la broche M) Moteur Gauche en e " 1a broche [E5d 2 ©
» . YWV BURR SL rocne
. : : N fonctionnement dans l'autre
P B sur la broche [CEI 3 P 8] sur 12 broche [EERd &

sens a vitesse maximale

Ettendre © secondes attendre @ secondes
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@ Exemple 3 : Piloter 2 moteurs en logique dans 1seul sens

Moteur Gauche

L298N
H-Bridge

Jumper

présent

Moteur Droite D6 D5 Moteur Gauche Moteur Droite

0 0 Arrét Arrét
Ne pas utiliser D6 pour une 1 0 Rotation Arrét
autre utilisation !

0 1 Arrét Rotation
In2 et In3 doivent étre - :
connectés au GND. 1 1 Rotation Rotation

In1 In4

quand est clique

répeéter indéfiniment
Mettre sur la broche SR 2 Moteur Droite a l'arrét
Fttendre € secondes
Mettre sur la broche fsl2 Moteur Droite en fonctionnement dans un sens
Flttendre € secondes

quand est cliqué
répéter indéfiniment
Mettre sur |a broche SR Moteur Gauche a l'arrét

rattendre € secondes
Mettre sur la broche [SJRd 2 Moteur Gauche en fonctionnement dans un sens

rattendre € secondes

N\
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Exemple 4 : Piloter 2 moteurs en PMW dans 1seul sens

Moteur Gauche

L298N
H-Bridge

Jumper

présent
Moteur Droite D6 D5 Moteur Gauche Moteur Droite
@ 0 0 Arrét Arrét
Ne pas utiliser D6 pour une autre utilisation ! 1a255 0 Rotation Arrét
Cette solution présente l'avantage de limiter 0 13255 Arrét Rotation
le nombre de fils et de broches, car D5 et D6
fonctionnent en PWM. 1a255 1a255 Rotation Rotation
In2 et In3 doivent étre connectés au GND.
\ + -
- In1 In4
+ D5
D6

:Connectique D5

quand est cligue
répéter indefiniment
PWM SNQERIEIEY 05~ EX o)  \/oteurs Droite et Gauche a Parrét

»
PAM sur la broche B 2 @
Flttendre € secondes

PWM sur la broche [EEIM 2
»

= sur la broche B3 2 @
Fattendre € secondes

W v i . <.
Btn SSNERSERIEN 05 "B o) \/oteur Gauche en fonctionnement & vitesse lente 180/255

PWM sur la broche 1M 3

attendre € secondes

= sur la brache 3
»

Moteur Droite en fonctionnement a vitesse lente 180/255

Moteurs Droite et Gauche en fonctionnement a
pleine vitesse

PWM sur la broche 1M 2
Ettendre € secondes
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@ Exemple 5 : Piloter 2 moteurs en PMW dans 1seul sens en limitant le
nombre de fil

Moteur Gauche

L298N
H-Bridge

Jumper

présent
@ Moteur Droite D6 D5 Moteur Gauche Moteur Droite
0 0 Arrét Arrét

.- T
Ne pas UtI/I.SGI’ DfIS pour une autre Utl/lS{:)thn ! 13255 0 Rotation Arrét
Cette solution présente I'avantage de limiter
le nombre de fils et de broches, car D5 et D6 0 1a255 Arrét Rotation
fonctionnent en PWM. Mais impose soit un 14255 14255 Rotation Rotation
montage électrique soit de la soudure.

In2 et In3 doivent étre connectés au GND.

In1 In4

=

quand est cliqué

Seses s esl=nan - Exemple en utilisation robot
Py XS] sur la broche 3@
»

PYWM sur la broche B 2 @

attendre € secondes

PWAM sur la broche 3
3

PYYM sur la broche BN 2 @
[_attendre © secondes

PWM sur la broche cho)  Rotation du robot & Droite
»

PWM sur la broche B 3
rattendre © secondes

PYWM sur la broche 3
»
Py [EEMee sur la broche [EE 3

Ettendre © secondes
N | J
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Robot a l'arrét

Rotation du robot a Gauche

Robot avance a pleine vitesse




